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Titolo della tesi: Automazione di un manipolatore per impianti di smontaggio 
elettrodomestici 
SOMMARIO 
L'obiettivo del presente lavoro di tesi è stato quello di automatizzare un macchinario esistente: il manipolatore per impianti 
di disassemblaggio di elettrodomestici giunti a fine vita, realizzato dal Dipartimento di Ingegneria Meccanica Nucleare e 
della Produzione della Facoltà di Ingegneria dell'Università di Pisa presso la sezione Produzione. Il macchinario, comandato 
manualmente da un operatore addetto tramite una pulsantiera con dei joystick, è in grado di afferrare una lavatrice e di 
movimentarla, consentendole di assumere la posizione più adatta per effettuare lo smontaggio. Affinché il processo di 
recupero dei materiali dall'elettrodomestico dismesso sia economicamente accettabile è necessario che il costo della 
manodopera, strettamente legato al tempo del processo di smontaggio, venga ridotto il più possibile. Questo obiettivo può 
essere raggiunto automatizzando la movimentazione della macchina. L'automazione del manipolatore è stata effettuata 
utilizzando un PLC, dotato, fra l'altro, di moduli per il controllo degli spostamenti . E' stata comunque mantenuta la 
possibilità di comandare manualmente la macchina, modificando lo schema elettrico esistente in modo da poter escludere 
completamente la parte di controllo automatico. Per l'automazione della macchina è stato necessario effettuare la scelta dei 
trasduttori di spostamento dei tre assi del manipolatore, progettare e realizzare le interfacce con l'apparecchiatura esistente, 
istallare il PLC ed eseguire i cablaggi con i trasduttori e gli attuatori. Si è proceduto infine al settaggio dei parametri di 
funzionamento ed alla programmazione del PLC per la realizzazione del posizionamento in automatico, verificando quindi 
la possibilità di ottenere una gestione completamente automatica della movimentazione del gripper. 
Thesis title: Automation of a gripper for disassembly plants of waste electrical 
appliances 
ABSTRACT 
This thesis aims to achieve the automation of an existing machine, the gripper for disassembly plants of waste electrical 
appliances, carried out by the D.I.M.N.P.D. department of the Faculty of Engineering of the University of Pisa. The 
machine operator, using a board with joysticks, is able to move the gripper to place the waste washing machine in the 
requested position. The cost of manpower is tightly connected to the disassembly time: this time must be reduced as much 
as possible in order to achieve the economic acceptability of this process. This objective can be achieved by automating the 
gripper motion. So therefore we have thought to automate the gripper with the aid of a PLC, Programmable logic 
controller, provided, among other things, with motion control units. We have modified the electrical installation: we have 
foreseen the possibility to cut out the automation part from the general electrical circuit. In order to automate the gripper we 
have chosen the transducers to control the motion of the three axes, we have designed and carried out the interface with the 
existing mechanical apparatus and the electrical equipment, we have installed the PLC and carried out the connections with 
the transducers and the electric drives. Finally we have set the operating parameters and programmed the PLC to execute 
the automatic motion; thus we have verified the possibility to obtain automatic management of gripper motion. 
